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This book describes methods and programs which cover, 
complementing one another, all the main stages of the functioning 
of platform inertial navigation systems (PINS) in laboratory and field 
conditions: calibration, alignment, orientation and navigation problems, 
integration with other sources of information for various objects. The 
language of the book is English.

The book is related to the books of Leonets O. A. “System Problems 
of Strapdown Inertial Navigation Systems. Part 1. Complex solution” and 
Leonets O. A., Bogatsky I. S. “System problems of strapdown inertial 
navigation systems. Part 2. Software of SINS” issued in 2018 and 
2020 (Second Edition of Part 2. in English) by “The Alpha Reklama” 
publishing house. It is based on the works of the authors, performed in 
the field of inertial navigation systems. At the same time, the fact that 
inertial navigation systems implemented in the strapdown and platform 
versions have the same theoretical basis is taken into account, since they 
are based on the same physical principles. This allowed us to transfer the 
well-proven basic technical solutions of the strapdown system software 
to the platform system free in the inertial space, taking into account their 
features.
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Альфа Реклама, 2020. — 412 с.

ISBN 978-966-288-270-4
В книзі наведені описи методик та програм, які, доповнюючи 

один-одного, охоплюють всі основні етапи функціонування плат
формових інерціальних навігаційних систем в лабораторних та по
льових умовах: калібрування, початкова виставка, вирішення задач 
орієнтації та навігації, комплексування з іншими джерелами інфор
мації для різних об’єктів. Мова книги – англійська.

Книга примикає до книг — «Системные проблемы бесплат- 
форменных инерциальных навигационных систем. Часть 1. Ком
плексное решение» (автор Леонець О. А.), «Системные проблемы 
бесплатформенных инерциальных навигационных систем. Часть 
2. Программное обеспечение БИНС» (автори Леонець О. А., Бо
гацький І. С.), виданих у 2018 р. та 2020 р. (друге видання части
ни 2 на англійській мові) видавництвом «Альфа Реклама». Вона 
основана на роботах авторів, виконаних в області інерціальних на
вігаційних систем. При цьому врахована та обставина, що навіга
ційні системи, реалізовані в безплатформовому та платформовому 
варіантах, мають однакову теоретичну базу, оскільки в їх основі ле
жать однакові фізичні принципи. Це дозволило авторам перенести 
технічні рішення, що добре зарекомендували себе в БІНС, на віль
ні в інерціальному просторі платформові системи з врахуванням їх 
особливостей.
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